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使用モーター AO-8033 タミヤギヤードモーター 540K75
を各脚３つずつ使用。 
使用エンコーダー CUI Inc.製 AMT102-V 
使用ポテンショメーター BI テクノロジー  (TT エレクトロニクス ) 
7284 1kΩ 
精密ポテンショメータ 
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𝑥 = 𝑙1cos (𝜃1 +
𝜋
2
) + 𝑙2cos𝜃2 
= −𝑙1sin𝜃1 + 𝑙2cos𝜃2 
𝑦 = 𝑙1cos𝜃1 + 𝑙2sin𝜃2 
 
(0 ≤ 𝜃1 ≤
𝜋
2




















↔ 𝑥2 + 𝑦2 + 𝑙1
2 + 2𝑙1(𝑥sin𝜃1 − 𝑦cos𝜃1) = 𝑙2
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) + sin−1 (







2 sin2 𝜃1 + 𝑙2
2 cos2 𝜃2 − 2𝑙1𝑙2 sin 𝜃1 cos 𝜃2 
𝑦2 = 𝑙1
2 cos2 𝜃1 + 𝑙2
2 sin2 𝜃2 + 2𝑙1𝑙2 cos 𝜃1 sin 𝜃2 
二式を足して整理すると、 
𝑥2 + 𝑦2 − 𝑙1
2 − 𝑙2
2 = 2𝑙1𝑙2(cos 𝜃1 sin 𝜃2 − sin 𝜃1 cos 𝜃2) = 2𝑙1𝑙2 sin(𝜃2 − 𝜃1) 
↔ 𝜃2 = 𝜃1 + sin
−1 (










) + sin−1 (




) + sin−1 (










cos 𝑡   (0 ≤ 𝑡 < 𝜋)
  0    (𝜋 ≤ 𝑡 < 2𝜋)
 
水平方向        𝑓(𝑡) = sin 𝑡 
このようなサイクルを隣り合う脚は半周期(π)ずらして動かすことで歩行を実現する。 
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図 5中における画像 1から画像 3の実験者２名が機体を支えた状態から始動し、画像 4から画像
10までの間、機体は画像左方向に移動した。しかし、画像 11,12において脚部が本体の下に折り
込まれ動作を停止した。 
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図 5.床上での歩行実験（画像は動画を 0.5秒ごとに切り取り、番号順にならべたもの） 
様式６ 
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4.  結論 
今回の実験で明らかになったことを以下にまとめる。 
まず、今回作成したような小型の DCギアードモーターのみにより駆動する大型の歩行ロボッ
トにおいて移動を行うのは極めて困難であると言わざるを得ない。今回の実験において歩行動作
が停止した理由として先述のモーターの出力不足が上げられるが、仮に出力が十分であっても動
力伝達部分が高負荷により損傷していた可能性が否定できない。 
また、今回作成したような各脚が独立して動作するような歩行ロボットの場合、少なくとも脚
部の数だけアクチュエーター及び動力伝達機構が存在し、損傷箇所も多くなるため運用が車輪な
どを用いるその他の移動機構と比べて困難であると考えられる。 
 一方で今回作成した機構の特徴として、制御に地形の把握を組み込むことによってロボットの
姿勢の安定が崩れない範囲であれば脚の可動域中の任意の点に脚を置くことができるので、ロボ
ットが移動する際に任意の点のみを辿って移動することが可能であり、この機能は別の移動手段
と組み合わせて使用することで多様な地形への対応が可能になると考えられ、今後、新たな不整
地踏破機構を開発する際にこの機構を応用することが可能であると考えられる。 
 
 
 
